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3.2 Controlo dos motores DC






















































































































factorqueéoparâmetro ,estandoeste ilustradona figura4.Para se
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observou-se que para uma trajectória rectilínea não existem variações
significativasnoerrodoângulo,masexistindovariaçõesnoerroem e
devidoaoerroinicialnoângulo.Oerronoângulosofreumincremento
significativo quando existemmudanças bruscas de direcção, existindo
incrementoaos11e16segundos.Aeste incrementonoerroem teta
correspondeumconsequenteacumulardoerroem e ,oqueleva
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